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<g) Antriebseinrichtung zum Ausrichten eines Theodoliten 

@ Es wird eine Antriebseinrichtung zum Ausrichten eines 
Theodoliten (1) auf ein Ziei beschrieben, bet der der 
Theodolit (1) in horizontal Richtung drehbar auf einem 
TheodolitenfuS (2) gelagert ist. Es ist ein Bedienknopf (3) 
und ein damit verbundener Encoder (4) vorgesehen, wobei 
der Encoder (4) Steuersignale entsprechend der Drehbewe- 
gung am Bedienknopf (3) an eine nachgeordnete Steuer- 
schaltung (5) abgibt. Die Schaltung (4) steuert einen Stell- 
motor (6) an. Der Drehtelier (7) ist am TheodolitenfuS (2) 
angeordnet und tragt den Bedienknopf (3). Zwischen dem 
Theodoliten (1) und dem Drehtelier (7) ist ein elektrischer 
Kontakt (8) vorgesehen, der die eiektrische Verbindung 
zwischen dem Encoder (4) und dem Stellmotor (6) gewahr- 
leistet. 



o 

1A 

LO 
IA 

CO 

e> 

UJ 

O 




BUNDESDRUCKEREI 01.97 602171/317 



19 



1 

Beschreibung 
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Die Erfindung betrifft eine Antriebseinrichtung zum 
Ausrichten eines Theodoliten, gemaB dem Oberbegriff 
des Patentanspruchs 1. 

Moderne Theodolite, wie sie beispielsweise in der 
Druckschrif t "Prospekt, Vermessungsinstrumente, Leica 
AG, Liste Gl 916d, Schweiz 1993" beschrieben sind, 
zeichnen sich durch eine hohe Einstellgenauigkeit in ho- 
rizontaler (Hz) und vertikaler (V) Richtung aus. Je nach 
Genauigkeitsklasse des jeweiligen Theodoliten kdnnen 
dabei Standardabweichungen von bis zu 03" erreicht 
werden. Dies entspricht einer Einstellgenauigkeit von 
< 0.2 mm auf 1 00 m Entf ernung. 

Aus diesem Beispiel wird deutlich, daB diese Genauig- 
keiten nur mit extrem hohem feinmechanischem Auf- 
wand erreichbar sind. Um dies zu gewahrleisten ist man 
dazu Qbergegangen, den manuell zu bedienenden Stell- 
trieb, in der Regel ein Drehknopf, mit einem Encoder 
auszustatten und mit den Encodersignalen einen Ein- 
stellmotor anzusteuern. Die manuelle Ausrichtung des 
Theodoliten erfolgt somit nicht mehr Qber ein rein fein- 
mechanisches Getriebe, sondern aus einer Kombination 
mit elektronischen und mechanischen Antriebselemen- 
ten. 

In der Praxis haben sich derartige Antriebe bewahrt 
Es hat sich jedoch herausgestellt, daB bei der Betatigung 
des Drehknopfes Erschiitterungen und Verwindungen 
auf den Theodoliten Qbertragen werden. Dadurch wird, 
insbesondere bei den Theodoliten der hochsten Genau- 
igkeitsklasse, ein exaktes Anvisieren des Zieles er- 
schwert. 

Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Erfindung, 
ausgehend von den bekannten Theodoliten, die Antrie- 
be erschutterungs- und verwindungsfrei auszugestalten, 
um den EinfluB der Betatigungskrafte bei der Bedie- 
nung des Theodoliten zu minimieren. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB durch die im 
kennzeichnenden Teil des Patentanspruches 1 angege- 
benen Merkmale gelSst Weitere vorteilhafte Weiterbil- 
dungen der Erfindung sind Gegenstand der Unteran- 
sprQche. 

Die Erfindung wird anhand eines Ausfuhrungsbei- 
spiels mit Hilfe der schematischen Zeichnung naher er- 
lautert 

Es zeigen: 

Fig. 1: eine Schnittdarstellung des Theodoliten mit 
dem Drehteller, 

Fig. 2: eine Ansicht des Theodoliten mit Drehteller 
und Keyboard. 

Die Fig. 1 zeigt einen Theodoliten 1, der mit seinem 
Gehause 9 um eine Stehachse 23 in horizontaler Rich- 
tung (Hz) drehbar auf einem TheodolitenfuB 2 gelagert 
ist Der TheodolitenfuB 2 weist PaBstifte 27 auf, Qber die 
der Theodolit 1 in bekannter Weise auf einem nicht mit 
dargestellten Stativ mit DreifuB 28 (Fig. 2) montiert 
wird. 

Als Antrieb in Hz-Richtung ist ein Horizontal-Stell- 
motor 6 (Hz-Stellmotor) mit einem nachgeordneten Ge- 
triebe 10 vorgesehen, welches eine Rutschkupplung 11, 
eine Antriebsschnecke 13 sowie ein Schneckenrad 12 
aufweist. Der Hz-Stellmotor 6 ist Qber elektrische Steu- 
erleitungen 25 mit einer im Theodolitengehause ange- 
ordneten Steuerschaltung 5 verbunden. 

Der Theodolit 1 weist ein in vertikaler Richtung (V) 
schwenkbares Fernrohr 21 auf, welches von einem Ge- 
triebe 24 und einem Vertikal-Stellmotor 20 (V-Stellmo- 
tor) angetrieben wird. 



Am TheodolitenfuB 2 ist ein Drehteller 7 angeordnet 
der zwei Bedienknopfe 3 und 14 aufweist Dem Bedien- 
knopf 3 ist ein Hz-Encoder 4 und dem Bedienknopf 14 
ein V-Encoder 15 zugeordnet Mit dem Encoder 4 bzw. 
5 15 werden die Drehbewegungen am zugehdrigen Be- 
dienknopf 3, 14 in elektrische Signale umwandelt und 
Qber die Steuerleitungen 25 der Steuerschaltung 5 zu- 
fGhrt Ober diese Drehkndpfe 3, 14 werden die beiden 
Stellmotoren 20 und 6 entsprechend angesteuert 
io Um eine Drehbewegung des Theodolitengehauses 
gegenuber dem Drehteller 7 bzw. dem TheodolitenfuB 2 
unter Beibehaltung des elektrischen Kontaktes zwi- 
schen den Encodern 4, 15 und der Steuerschaltung 5 zu 
erm6glichen, ist zwischen dem Theodolitengehause 1 
15 und dem Drehteller 7 ein elektrischer Kontakt 8 ange- 
ordnet Dieser Kontakt 8 stellt die elektrische Verbin- 
dung zwischen den Encodern 4, 15 und der Steuerschal- 
tung 6 her und ist als Schleifring ausgebildet 
Zur externen Steuerung des Theodoliten und zur Da- 
20 tenubertragung an einen nachgeordneten, nicht mit dar- 
gestellten Computer, ist am TheodolitenfuB 2 eine ex- 
terne Steuerleitung 26 vorgesehen. 

Zur Ausrichtung des Theodoliten 1 auf ein Ziel, wird 
dieser zunachst Qber die PaBstifte 27 in einem DreifuB 
25 auf einem Stativ montiert und in bekannter Weise lot- 
recht ausgerichtet Danach wird zur groben Zielausrich- 
tung das Theodolitengehause 1 manuell in Zielrichtung 
gedreht Damit diese manuelle Drehbewegung nicht 
von dem Hz-Stellmotor 6 und dem Getriebe 10 blok- 
30 kiert wird, ist zwischen dem Hz-Motor 6 und dem Ge- 
triebe 10 eine Rutschkupplung 11 vorgesehen. 

Nach dieser groben Zielausrichtung, die auch fttr das 
Theodolitenfernrohr 21 in analoger Weise vorgenom- 
men werden kann, erfolgt das genaue Anvisieren des 
35 Zieles iiber die Drehkndpfe 3 und 14. Die Drehbewe- 
gung an diesen Kndpfen 3, 14 wird Qber die Encoder 4, 
15 in elektrische Signale umgewandelt und Qber die 
Steuerleitungen 25 und die Kontakte 8 der Steuerschal- 
tung 5 zugefuhrt, welche die Stellmotoren 6 und 20 mit 
40 Strom beaufschlagt 

Der Theodolit 1 dreht dann in Zielrichtung und ist 
dabei mechanisch von den manuell zu bedienenden Bau- 
teilen entkoppelt, so daB Qber die Bedienelemente kei- 
nerlei Erschutterungen bzw. Verwindungen auf das 
45 Theodolitengehause 9 Qbertragen werden kdnnea 

In einer weiteren Ausgestaltung der Erfindung ist der 
Drehteller 7 Qber eine Reibungsbremse 18 drehbar am 
TheodolitenfuB 2 angeordnet Ferner ist zwischen dem 
Theodolitengehause 9 und dem Drehteller 7 eine codier- 
50 te Scheibe 19 vorgesehen, Qber die die Stellung des 
Drehtellers 7 zum Theodolitengehause 9 eindeutig be- 
stimmbar ist 

Mit diesen MaBnahmen wird die grobe Zielausrich- 
tung des Theodoliten vereinfacht Durch eine Drehung 
55 des Tellers 7 in Zielrichtung, wird von der codierten 
Scheibe 8 die Lageanderung des Theodolitengehauses 9 
zum Drehteller 7 registries. Ober die Steuerschaltung 5 
wird dann der Hz-Stellmotor 6 fur die Horizontalver- 
stellung so lange mit Strom beaufschlagt, bis die defi- 
60 nierte Ausgangsstellung des Theodolitengehauses 9 
zum Drehteller 7 wieder Qbereinstimmt Das Theodoli- 
. tengehause 2 wird so der Stellung des Drehtellers 7 
nachgefuhrt Damit entfailt die o.a. manuelle Ausrich- 
tung des Theodoliten auf das anzuvisierende Ziel. 
65 Die Fig. 2 zeigt eine Ansicht des Theodoliten 1, der 
auf einem DreifuB 28 montiert ist Der Theodolit 1 ist 
mit einem Keyboard 17 ausgestattet, welches am Dreh- 
teller 7 befestigt ist Das Keyboard 17 weist eine Anzei- 
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gevorrichtung 22 sowie mehrere als Tasten ausgebildete 
Bfedienelemente 16 auf. Ober diese Bedienelemente 16 
kdnnen beispielsweise die Werte der getnessenen Win- 
kel und gegebenenfalls der Entfernung abgespeichert 
werden. Uber die externe Steuerleitung 26 konnen diese 5 
Werte an einen angeschlossenen Rechner ubertragen 
werden. 

Mit dem Gegenstand der vorliegenden Erfindung 
werden s&mdiche manuell zu bedienenden Elemente 
vom Theodolitengeh&use 2 mechanisch entkoppelt Da- 10 
durch wird es mdglich, die mit dem Theodoliten erreich- 
bare MeBgenauigkeit auch beim manuellen Anvisieren 
des Zieles auf einfache Art und Weise zu erreichen. 

Es liegt auch im Rahmen der Erfindung, den Theodoli- 
ten nur mit einem Horizontal-Stellmotor oder nur mit 15 
einem Vertikal-Steilmotor auszustatten. Bei Theodoli- 
ten, die zusatzlich mit einer Entfernungsmesseinrich- 
tung ausgestattet sind (Totaistationen), kann auch ein 
Stellmotor far die Fokuseinstellung des Fernrohres vor- 
gesehen sein, der analog zu den Hz-N-Stellmotoren 20 
uber eine Encoder/Bedienknopfkombination am Dreh- 
teller bet&tigt wird. 

Patentanspruche 

25 

1. Antriebseinrichtung zum Ausrichten eines Theo- 
doliten (1) auf ein Ziel, bei der der Theodolit (1) in 
horizontaler Richtung drehbar auf einem Theodoli- 
tenfuQ (2) gelagert ist, mit einem Bedienknopf (3) 
und einem damit verbundenen Encoder (4), wobei 30 
der Encoder (4) Steuersignale entsprechend der 
Drehbewegung am Bedienknopf (3) an eine nach- 
geordnete Steuerschaltung (5) abgibt und diese ei- 
nen Stellmotor (6) ansteuert, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB am TheodolitenfuB (2) ein horizonta- 35 
ler, unabhangig vom Theodoliten (1) bewegbarer 
Drehteller (7) angeordnet ist, der den Bedienknopf 
(3) tragt und zwischen dem Theodoliten (1) und 
dem Drehteller (7) ein elektrischer Kontakt (8) vor- 
gesehen ist, der die elektrische Verbindung zwi- 40 
schen dem Encoder (4) und dem Stellmotor (6) ge- 
w&hrleistet 

Z Antriebseinrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet daB der Stellmotor (6) im Theodo- 
litengeh&use (9) angeordnet ist und uber ein Getrie- 45 
be (10) und eine Rutschkupplung (11) mit dem 
TheodolitenfuB (2) verbunden ist 

3. Antriebseinrichtung nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Getriebe (10) ein Schnek- 
kenrad (12) und eine Schnecke (13) aufweist 50 

4. Antriebseinrichtung nach einem der Anspruche 
1—3, dadurch gekennzeichnet, daB der elektrische 
Kontakt (8) als Schleif ring ausgebildet ist 

5. Antriebseinrichtung nach einem der Anspruche 1 

— 4, dadurch gekennzeichnet, daB der Stellmotor 55 
(6) als Antrieb fQr die Horizontalverstellung des 
Theodoliten (1) ausgebildet ist 

6. Antriebseinrichtung nach einem der Ansprtiche 
1—4, dadurch gekennzeichnet, daB ein Vertikal- 
Steilmotor (20) als Antrieb fiir die Vertikalverstel- eo 
lung des Theodolitenf ernrohres (21) ausgebildet ist 

7. Antriebseinrichtung nach Ansprtiche 5 und 6, da- 
durch gekennzeichnet, daB am Drehteller (7) fUr 
den Horizontal-Stellmotor (6) und den Vertikal- 
Steilmotor (20) ein separater Bedienknopf (3,14) 65 
vorgesehen ist 

8. Antriebseinrichtung nach mindestens einem der 
vorherigen Ansprilche, dadurch gekennzeichnet, 
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daB am Drehteller (7) zusatzliche Bedienelemente 
(16) zur Steuerung des Theodoliten (1) und/oder 
Speicherung von Daten angeordnet sind. 

9. Antriebseinrichtung nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet daB die Bedienelemente (16) auf 
einem Keyboard (17) zusammengefaBt sind. 

10. Antriebseinrichtung nach Anspruch 9, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Keyboard (17) eine Anzei- 
geeinrichtung (22) aufweist 

1 1. Antriebseinrichtung nach mindestens einem der 
vorherigen Ansprttche, dadurch gekennzeichnet, 
daB zwischen dem Drehteller (7) und dem Theodo- 
litenfuB (2) eine Reibungsbremse (18) vorgesehen 
ist 

12. Antriebseinrichtung nach mindestens einem der 
vorherigen Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 
daB zwischen dem Drehteller (7) und dem Theodo- 
liten (1) eine codierte Scheibe (19) angeordnet ist, 
uber die die Stellung des Theodoliten (1) zum Dreh- 
teller (7) ermittelbar ist 

13. Antriebseinrichtung nach Anspruch 12, dadurch 
gekennzeichnet, daB zur manuellen Grobausrich- 
tung des Theodoliten (1) auf das Ziel, der Drehteller 
(7) in Zielrichtung drehbar gelagert ist und der 
Theodolit (1) uber den Horizontal-Stellmotor (6) 
motorisch nachgef tihrt wird. 
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